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検出し、その位置および距離変換値から手の 3 次元位置、姿勢角をそれぞれ推定する 3 次元位置・姿勢推定手法を提
案している。続く 4 章では、位置・姿勢推定結果に基づき、手形状認識に適した画像を選択して P型フーリエ記述子
により認識処理を行う手形状認識手法を提案している。さらに 5 章では、左右の手の動きをカルマンフィルタで追跡
し、追跡結果に基づいて動的に選択した視点のうち相互オクルージョンを含まない画像から得られる特徴量によりフ
ィルタの更新を行うことで相互オクルージョンの問題を低減する両手追跡手法を提案している。 6 章では、本手法の
マンマシンインタフェースへの応用例として仮想空間繰作システムが構築され、手形状の認識結果が操作コマンドと
して利用可能であることが確認されている。
以上のように、本論文で提案された手法を適用することにより、従来装置の装着を必要としていたジェスチャ型の
インタフェースを非接触で実現可能となり、コンビュータビジョン、マンマシンインタフェースなど多くの研究分野
に寄与するところ大であり、高く評価される。
よって、本論文は学位(工学)論文として価値あるものと認められる。
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